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ステレオ視は， 2 台のカメラにより撮像した 2 枚の画像を用いて環境の奥行き情報を計算するための受動的な方法
で，装置の簡便さや適用範囲の広さの故に，ロボットの 3 次元視覚としても有望視されている O ステレオ視における
主要な問題は， 2 枚の画像中の対応した点を発見する問題で，対応点問題と呼ばれているO この問題を解くために従












本論文は，主として 3 部から構成されている o 2 章では，信頼度の高い視差を効率的に計算するための，パッシプ












4 章では， 3 章で示した統合化したアルゴリズムの問題点を解消するアクティブなアルゴリズムを示している。こ
れは，ステレオカメラをアクティプに運動させることにより，発見的な拘束条件や相関や最適化を用いないで両眼視
差を発見する方法であるO この方法では，ステレオカメラの移動量を大きくすることにより探索範囲をさらに制限し，
視差の一意性のみを用いて両眼視差を発見する。エラーの原因である発見的な拘束条件や，莫大な計算量の原因とな
る相関や最適化を用いないために，信頼度の高い両眼視差を効率的に発見することができる O この手法は，ステレオ
カメラを用いることにより 単眼のモーションステレオの欠点を改良したものと考えることができるO
提案した方法は，いずれも複雑なシーンを用いた種々の実験を通し，詳細に評価・検討されているO
論文審査の結果の要旨
信頼度と効率の面で優れたステレオ視覚のためのアルゴリズムを提案しているO 信頼度に基づいてウインドウサイ
ズを適応的に調整するパッシプな方法，ステレオカメラを移動して両眼視差の探索範囲を限定しパッシブな方法の問
題点を解消した統合化手法，さらに統合化手法の問題点を改善したアクティブな方法を提案し，複雑なシーンを用い
た種々の実験により それらの有効性を確認している O
以上の成果は実用に向けた一連のステレオ視覚の研究に大いに貢献するものであり，学位論文に値するものと考え
る。
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